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Abstract
We designed a Two-Dimensional Optimum Velocity (2dov) Robot with a feeler for inertia
reflections in a circular course. In order to move 2dov robots we introduced an algorithm for

























V(rkj , x˙j)− x˙j
]
(1)
V(rkj , x˙j) = (1 + cosθkj)f(rkj)nkj (2)
f(rkj) = α
[
tanhβ(rkj − b) + c
]
(3)
xj は j 番目の粒子の位置を表す．rkj ≡ xk − xj
と rkj = |rkj |は，それぞれの k 番目と j 番目の粒
子の位置の変位ベクトルを表す．nkj は rkj の単位
ベクトルである．V(rkj , x˙j)は j 番目の粒子が k番
目の粒子から受ける相互作用を表している．θkj は













と左 (L)の車輪の接地点での速度 vR, vL を求める．
dは車輪間距離とし，∆θは x˙j(t)と x˙j(t+∆t)のな
す角度とする．
∆θ に対して，z 成分を 0とした三次元ベクトル
x˙j(t)と x˙(t+∆t)の外積ベクトル x˙j(t)× x˙j(t+∆t)
の z成分を x˙j(t) × x˙j(t +∆t)と定義し，以下で求
める．
x˙j(t+∆t) = x˙j(t) +∆tx¨j(t) (4)





vR(t+∆t) = x˙j(t+∆t) + d∆θ/∆t (6)




















用するセンサがCMUcam5 PIXYである (図 2)．こ
のカメラは事前に登録しておいた色の座標と大きさ
を Raspberry Pi 3に送ることが出来る．そのため
図 1: 二次元最適速度ロボット


















いるパラメータは表 2のようになった． θkj は次の
式で導出している．



























































































































4.2 Vs = 0に対する走行
そこで先頭ロボットと後続のロボットのパラメー
タに差を付けないように Vs = 0とし他ロボットが
カメラに写っていない場合，最適速度関数の最大の
速度で動くようにプログラムを変更した．すなわち























































で 40秒から 1分ほどと Vs≠ 0の実験よりも圧倒的
に短い時間で紐状行動が生成された．
5 まとめと今後の課題


































metric を用いた２次元 OV 粒子の集団流の感
応度依存性の解析，第 22回交通流と自己駆動
粒子系シンポジウム論文集，p41-22，(2016)
[4] 浅田稔，國吉康夫:ロボットインテリジェンス
(2006)
4
